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Exercice 4.28 

En roulant sous la pluie à \00bn.h 1 sur une route 
plane, un conducteur remarque que les gouttes de 
pluie ont, vues à travers les vitres latérales de sa 
voiture, des trajectoires qui font un angle de 80° avec 
la verticale. Ayant arrêté sa voiture, il remarque que la 
pluie tombe en fait verticalement. Calculer la vitesse 
de la pluie par rapport à la voiture immobile et par 

rapport à la voiture se déplaçant à lOObn.h 1 
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Exercice 4.29 

On laisse tomber d’un immeuble de hauteur /tune 
bille sans vitesse initiale. La chute de celle-ci 
s’effectue à la verticale selon un mouvement 
uniformément accéléré d’accélération g . 

1/ Quelle est la trajectoire de la bille dans un 
référentiel lié à une voiture se déplaçant suivant un 
mouvement rectiligne et uniforme de vitesse V et 
passant à la verticale de chute au moment du lâcher ? 

2/ Quelle est la trajectoire de la bille dans le même 
référentiel si on admet que la voiture entame au 
moment du lâcher et à partir de la verticale de chute 
un mouvement rectiligne uniformément accéléré 
d’accélération a e ? 

(représenter dans chaque cas la trajectoire 
demandée). 
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Exercice 4.30 

On considère dans le repère fixe OXY le système 
de deux axes Oxy mobiles tel que l’axe Ox forme 
l’angle^ avec l’axe OX . Un point matériel M se 
déplace sur l’axe Ox , sa position est définie 
par r = OM . Calculer : 

1/ la vitesse et l’accélération relatives du point, 

2/ la vitesse et l’accélération d’entraînement, 

3/ l’accélération coriolis. 

4/ En déduire la vitesse et l’accélération du 
point M dans les coordonnées polaires. 
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Exercice 4.31 

Dans le plan XOY , une droite OX ' tourne autour 
de l'axe OZ avec une vitesse angulaire (0 = 0 
constante. Un mobile M ( OM = r) se déplace sur la 

droite OX ' d'un mouvement rectiligne uniformément 
accéléré d’accélération a . A l'instant initial M se 
trouve en M 0 , au repos, puis s'éloigne de 0 . 
1/Déterminer les expressions littérales vectorielles 
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des vitesses relative, d'entraînement et absolue de M . 

Déterminer les expressions littérales donnant la 
norme et la direction du vecteur vitesse absolue du 
point M . 

2/ Si l'axe OX ' est confondu avec l'axe OX à 
l'instant initial, calculer les coordonnées du point M 
à la date t = 3s . Dessiner les trois vecteurs vitesses à 
cette date. 

3/ Déterminer les expressions littérales vectorielles 
dans une base polaire des accélérations relative, 
d'entraînement et de Coriolis de M . 

Déterminer les expressions littérales donnant la 
norme et la direction du vecteur accélération absolue 
du point M . 

Dessiner ces vecteurs accélérations à t =3 s. 



Données: OM,. = lcm ; 



2 cm. s 



CO ■ 



9 = — rad.s 1 . 
5 
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Exercice 4.32 

Un disque circulaire de centre /I et de rayon R roule 
sans glisser sur l’axe OX avec une vitesse 
angulaire CO constante. Au départ t = 0 , un point M 
de la circonférence coïncide avec l’origine O . 

1/ Quelles sont les coordonnées du point M au 
temps t en fonction de CO, R et t ? En déduire la 
nature de la trajectoire. 

2/ Calculer la vitesse absolue et la vitesse relative en 
précisant leurs directions par rapport à l’axe OX . 

3/ A partir des expression des vecteurs de la vitesse 
absolue et la vitesse relative, vérifier la norme et la 
direction du vecteur vitesse d’entraînement. 
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Exercice 4.33 

Dans le plan XOY , une droite tourne autour de 
OZ avec une vitesse constante CO = G . 

Un point mobile Af ( OA/ = r ) se déplace sur la 
droite OX ? suivant la loi : 

r = r 0 (cos cot + sin cot ) avec r 0 = cfe . 

1/ Déterminer à l’instant t en fonction de 0 etCO.la 
vitesse relative et la vitesse d’entraînement de M par 
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leurs projections dans le repère mobile X' 0' Y' . En 
déduire la vitesse absolue exprimée dans cette même 
base de projection, et montrer que le module de celui- 
ci est constant. 

2/ Déterminer à l’instant (en fonction de 0 et CO, 
l’accélération relative l’accélération d’entraînement et 
l’accélération complémentaire de M par leurs 
projections dans le repère mobile X'O' Y' . En 
déduire l’accélération absolue exprimée dans cette 
même base de projection, et montrer que le module de 
celle-ci est constant. 
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Exercice 4.34 

Une mouche M se déplace sur l’aiguille des 
secondes d’une montre accrochée à un mur vertical 
avec un mouvement uniforme de vitesse V . La 
mouche part du point Oà l’instant t = 0 pour 
atteindre l’extrémité de l’aiguille de longueur 20 cm 
une minute plus tard. 

1/ Ecrire les expressions de la vitesse v M et de 
l’accélération a M de M dans la base mobile 
(ü r , ïi g ) associée à la mouche. 

2/ Calculer les coordonnées 0 M , X M , y u de la 
mouche aux instants Os, 15s, 30s, 455,60.$ . 

Dessiner la trajectoire sur le mur. 

3/ Représenter sur la trajectoire le vecteur vitesse 
V M au temps t = 4 5. y et le vecteur accélération a M 
au temps t = 60s . 
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Exercice 4.35 

Dans le plan OXY , un cercle de rayon R , de 
diamètre OA , tourne à la vitesse angulaire constante 
CO autour du point O . On lie à son centre mobile 
O 'deux axes rectangulaires O'X'Y' (l’axe 
O ' X ' est dirigé suivant OA ). 

A l’instant ( = 0, A est sur OX , OX et 
OX ' étant colinéaires. 

Un point M , initialement en A , parcourt la 
circonférence dans le sens positif avec la même 
vitesse angulaire CO . 

1/ Calculer directement les composantes des vecteurs 
vitesse et accélération de M dans le repère OXY (en 

dérivant les composantes de OM ). 

2/ Calculer les composantes de la vitesse et de 
l’accélération relatives de M dans le repère 
O'X'Y' puis dans OXY . 

3/ a / Calculer les composantes de la vitesse 
d’entraînement dans le repère OXY par la loi de 
composition des vitesses. 

b/ Calculer de même les composantes de 
l’accélération d’entraînement dans le repère OXY ; 
en déduire l’accélération complémentaire (Coriolis). 
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4/ vérifier les expressions des composantes de la 
vitesse d’entraînement et celle de l’accélération 
complémentaire en utilisant les expressions faisant 
intervenir le vecteur rotation G) . 








